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โหลดทอรกที่เกิดขึ้นในระบบมอเตอรและโหลดเปนการรบกวนภายนอกและเปนปริมาณ
ทางกายภาพ ปริมาณดังกลาวตองใชอุปกรณวัดที่มีราคาแพงในการเขาถึงเพื่อตรวจสอบหรือปอน
กลับ วิธีหนึ่งในการลดคาใชจายดังกลาว คือ การสรางแผนการคํ านวณโหลดทอรกโดยใชตัวแปร
สถานะ ท่ีเรียกวา ตัวสังเกตโหลดทอรกเชิงเสนแบบเต็มอันดับ แทนการใชงานอุปกรณวัดทอรก 
ขางตน อยางไรก็ตาม คาความแตกตางระหวางคาพารามิเตอรของตัวสังเกตโหลดทอรกเชิงเสนแบบ
เต็มอันดับและคาพารามิเตอรจริงของระบบ มีผลกระทบตอการคํ านวณตัวเลขโหลดทอรกและทํ า
ใหเกิดความผิดพลาดในการคํ านวณดังกลาว เพื่อแกปญหาที่กลาวมาขางตน งานวิทยานิพนธนี้น ํา
เสนอ ตัวสังเกตโหลดทอรกแบบปรับตัว ซ่ึงเกิดจากการขยายโครงสรางของตัวสังเกตโหลดทอรก
เชิงเสนแบบเต็มอันดับ โดยการสรางกลไกการปรับตัวหรือการประมาณคาพารามิเตอรของตัว
สังเกตโหลดทอรกในขณะที่ตัวสังเกตท ํางาน เพ่ือใหการคํ านวณตัวเลขโหลดทอรกในสถานะคงตัว 
มีคาใกลเคียงกับโหลดทอรกที่เกิดขึ้นจริงในระบบมากที่สุด จุดเดนของตัวสงัเกตโหลดทอรกแบบ
ปรับตัว คือ การก ําหนดคาเร่ิมตนของการประมาณคาพารามิเตอรในตัวสังเกตไมจํ าเปนตองเทากับ
คาพารามิเตอรจริงของระบบมอเตอรและโหลด นอกจากน้ีตัวสังเกตโหลดทอรกแบบปรับตัว
สามารถนํ ามาใชงานในระบบมอเตอรและโหลดที่มีมอเตอรเหน่ียวนํ าสามเฟสเปนตัวขับเรา ซึ่ง
พึ่งพาแบบจํ าลองทางคณิตศาสตรที่ถูกอางอิงจากพิกัดสนามแมเหล็กโรเตอร จากผลการทดสอบ 
พบวาตัวสังเกตโหลดทอรกแบบปรับตัวที่นํ าเสนอใหผลการคํ านวณตัวเลขโหลดทอรกในสถานะ
ชั่วครูที่มีลักษณะตามรอยการเปลี่ยนแปลงของโหลดทอรกที่เกิดขึ้นจริง และใหผลการคํ านวณตัว
เลขโหลดทอรกในสถานะคงตัวใกลเคียงกับโหลดทอรกที่เกิดขึ้นจริง ซึ่งมีความถูกตองมากกวาผล
การคํ านวณตัวเลขโหลดทอรกทีไ่ดจากตัวสังเกตโหลดทอรกเชิงเสนแบบเต็มอันดับ
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The load torque normally occurred in motor-load systems is the disturbance and physical
quantities. Such the quantities must be measured by a high-cost measuring device to investigate
and feed them back. One of the methods to reduce such the cost is implementation of the load
torque calculation by using the state-variable called the linear full-order observer to replace a
measuring device as mention. However, error between parameters of a linear full-order observer
and those of a real system effects to load torque calculation process. To solve such problems as
mention, this thesis proposes the adaptive mechanism to update parameters in a load torque
observer called the adaptive load torque observer. This observer makes the estimated steady-state
load torque equal or closed to the actual one in the system. The adaptive load torque observer is
formed by expanding the structure of a linear full-order load torque observer. Fortunately, the
proposed adaptive load torque observer can define initial parameters in estimation process. Such
parameters are not necessary to equal to true parameters of a motor-load system. Moreover, the
proposed adaptive load torque observer can be used in a motor-load system used an induction
motor as an actuator having rotor flux orientated mathematical model. From the experiments, the
results of the proposed adaptive load torque observer are satisfactory. In transient period of
operation, the adaptive load torque observer tracks the variation of actual load torque. In
steady-state period, it yields the estimated load torque more accurate than a linear full-order
observer does.
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